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ASG-EUPQOS jest naturalnym, jednorodnym zageszczeniem
ukladu europejskiego (realizacja ETRS’89).
|

Sie¢ ASG-EUPOS zawiera kilkanascie stacji EPN

(facznie z zagranicznymi)
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Wsrod serwiséw real-time najbardziej popularnym jest
NAWGEQO, ustugi RTK dla wysokiej precyzji pomiaréow w

czasie rzeczywistym.

W odniesieniu do roku 2008 procentowy udziat tych ustug
ur6st od 98,7 do 99,2% na niekorzys¢ KODGIS i NAWGIS

(uzywanych przewaznie do aplikacji GIS)
W przypadku serwisu POZGEQO, automatycznie

obliczajacego pliki RINEX pozytywny wynik otrzymano w

794% przypadkow.
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» OPIS PROJEKTU - ZADANIA

Modul opracowania sieci ASG-EUPOS w czasie quasi rzeczywistym

* Modul monitorowania serwiséw systemu ASG-EUPOS

* Modul monitorowania wspdélrzednych stacji referencyjnych

Modul modelowania jonosfery
* Lokalny model jonosfery o wysokiej rozdzielczosci
* Predykcja modelu jonosfery dla serwisow czasu
rzeczywistego
* Modul zasilania serwiséw systemu ASG-EUPOS
modelami jonosfery.

Modul modelowania stanu troposfery z wysoka rozdzielczoscia
* Modul predykcji stanu troposfery
* Modul wspomagania serwisow ASG-EUPOS modelami
troposfery (quasi-model + predykcja)
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» OPIS PROJEKTU - ZADANIA

Modul modelowania stanu troposfery z wysoka rozdzielczoscia
* Modut predykcji stanu troposfery
* Modul wspomagania serwisow ASG-EUPOS modelami
troposfery (quasi-model + predykcja)

Modut ultraszybkiego pozycjonowania GNSS w trybie

postprocessingu - POSGEQO-2

» Ultraszybkie pozycjonowanie w trybie kinematycznym - NAWGEO-P

* Modul pozycjonowania z wykorzystaniem telefonow komérkowych GSM
z modutem GNSS.

Modul geodynamiczny ruchéw pionowych i poziomych litosfery
na obszarze Polski

*  Modutl ruchéw poziomych

*  Modutl ruchéw pionowych
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* OPIS PROJEKTU

Modul monitorowania (
wsplorzednych stacji

Wysokorozdzielczy modut ]
a

monitoringu i prognozowani
jonosfery

monitoringu i prognozowani

Wysoko rozdzielczy modut
troposfery :

Ultra szybki modut
pozycjonjowania GNSS

[ Modut geodynamiczny ] B ——
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» STRATEGIA PRZETWARZANIA

Software

Satellite orbits and EOP
Satellite elevation cutoff
Observation weighting
Ambiguity resolution

A priori troposphere model
Troposphere mapping function
Tropospheric correction interval
lonosphere model

Fiducial reference stations
Datum

Antennas phase center modeling
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CENTRUM ASG-EUPOS

Bernese GNSS Software v. 5.0

IGS Final

50

1/ cos?(z)

Quasi-lono Free QIF

Saastamoinen and Dry-Niell mapping function
Wet Niell

1h

CODE

Category A according to the EPN guidelines
ITRF2005 on the observation epoch
absolute/individual

CGS WAT

Bernese GNSS Software v. 5.0

IGS Final

30

1/ cos?(z)

QIF - to 1300 km , L5/L3 - to 200 km ,L1/L2 - to 20 km
Saastamoinen and Dry-Niell mapping function
Wet Niell

1h

CODE

BOR1, WTZR, METS, POTS, ONSA
ITRF2005 on the observation epoch
absolute/individual
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CENTRUM ASG-EUPOS CGS WAT
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W celu oceny poprawnego dzialania stacji wyznaczane jest odchylenie
standardowe dla poszczegélnych sktadowych rozwiazan
oddzielnie dla sktadowych poziomych i pionowych).
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CENTRUM GEOMATYKI STOSOWANE] WAT:
MODUL MONITORUJACY WSPOERZEDNE STAC]I

MODUL MONITOROWANIA ASG-EUPOS W CZASIE PRAWIE RZECZYWISTYM

Przetwarzanie obserwacji z ASG-EUPOS bedzie wykonywane w czasie prawie rzeczywistym, co
umozliwi szybkie wykrywanie nieprawidlowosci w dzialaniu systemu.

Planowane jest uzycie ultra szybkich produktéw IGS do uzyskania wynikéw z kilkugodzinnym
opodznieniem.

MODUL MONITOROWANIA WSPOLRZEDNYCH STAC]I ASG-EUPOS.

W rezultacie uzytkownicy ASG-EUPOS beda mogli monitorowacé biezace rozwigzania, informacje
na ich temat (odchylen wartosci wspétrzednych od wspoétrzednych referencyjnych) beda
udostepniane stronie internetowej systemu.

MODUL MONITOROWANIA JAKOSCI SERWISOW ASG-EUPOS
Modut bedzie umozliwiatl monitorowanie poprawnego dziatania ustug ASG-EUPOS takich jak:
* kontrola pozycji wyznaczonej przez poszczegOlne ustugi
* kontrola poprawek opdZnienia,
* kontrola typu rozwigzania (RTK / DGPS)
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Poziome i pionowe predkosci zostaly okreslone przy uzyciu oprogramowania CATREF

Wyniki sa wstepne, poniewaz dane dotyczace analiz zostaly zebrane w krétkim okresie
czasu. Do uzyskania wiarygodnych danych, nalezy je pozyskiwa¢ przez co najmiej 30 miesiecy.
Procedura musi zosta¢ powtérzona, w przypadku wiekszej ilosci dostepnych danych
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CENTRUM GEOMATYKI STOSOWANE] WAT:
MODUL GEODYNAMICZNY

AKTUALNY STATUS

Permanentne stacje GNSS sa obecnie gléwnym Zrodtem informacji dla okreslenia deformacji
powierzchni Ziemi. ( Projekt Regional Dense Velocity Fields)

Poziome predkosci dajg informacje o biezagcym ruchy ptyt tektonicznych i lokalnych
deformacjach skorupy ziemskiej.

Moze by¢ uzywany do uzupelnienia i weryfikacji modeli geologicznych i geofizycznych

W NIEDALEKIE] PRZYSZEOSCI

Polaczenie danych: poziomych i pionowych predkosci uzyskanych za pomoca danych GNSS
zdanymi geologicznymi i geofizycznymi umozliwi monitorowanie proceséw geodynamicznych
wystepujacych na terenie Polski dla celéw naukowych i gospodarczych.
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UNIWERSYTET WARMINSKO-MAZURSKI:
PLANY

MODULY MONITOROWANIA JONOSFERY
«  Zwiekszenie rozdzielczosci przestrzennej do <100 km

* 1-minutowa rozdzielczos¢ czasowa do badania scyntylacji i fluktuacji fazy spowodowanych
zmianami pogody kosmicznej

*  Dzialanie w czasie quasi-rzeczywistym
Prognoza na 24 godziny kontrola poprawnosci przy uzyciu danych COSMIC
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UNIWERSYTET WARMINSKO-MAZURSKI:
SERWISY POSGEO2 / NAWGEO-P

NOWE ALGORYTMY DO PRECYZYJNEGO POZYCJONOWANIA BEDA PODSTAWA
NOWYCH SERWISOW:

« POZGEO-2 - pomiary szybkie statyczne (5 minut)
NAWGEO-P - pomiary kinematyczne w postprocessingu
* Rozwiazanie pojedynczego wektora lub sieci wektoréw

«  Wykorzystanie informacji o jonosferze i troposferze pochodzacej z poprzednio
prezentowanych moduléw

*  Wpykorzystanie precyzyjnych orbit i zegaréw z IGS
*  Wyznaczenie nieoznaczonosci: metoda LAMBDA

«  Weryfikacja nieoznaczonosci: W-test i F-ratio

* Przewiduje sie, Zze 5 minut dwuczestotliwosciowych obserwacji pozwoli na wyznaczenie
pozycji z centymetrowa dokladnoscia

Satelitarne metody wyznaczania pozycji we wspolczesnej geodezji i nawigacji Wroctaw 2011
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UNIWERSYTET WARMINSKO-MAZURSKI:
SERWISY POSGEO2 / NAWGEQO-P

PRZYKLADOWE ROZWIAZANIA Z TESTOWYCH ROZWIAZAN
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UNIWERSYTET WARMINSKO-MAZURSKI:
SERWISY POSGEO2 / NAWGEO-P

NOWY ALGORYTM SZYBKIEGO WYZNACZANIA POZYC]JI Z NIEWIELKIE] ILOSCI
OBSERWAC]I Z WYKORZYSTANIEM MODELU JONOSFERY

Rozwijzania dla odbiornika ruchomego
« metoda pojedynczego wektora lub sieci wektorow

« Wykorzystanie informacji o op6znieniu jonosferycznym i troposferycznym z sieci stacji

GNSS

« Wyznaczanie nieoznaczonosci (LAMBDA)

Niewiadome:
* Wspoétrzedne uzytkownika i nieoznaczonosci fazy

* OpOznienia jonosferyczne i troposferyczne traktowane sa jako wartosci znane w procesie
wyréwnania

Satelitarne metody wyznaczania pozycji we wspolczesnej geodezji i nawigacji Wroctaw 2011
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INSTYTUT GEODEZ]JI I GEOINFORMATYKI,
UNIWERSYTET PRZYRODNICZY WE WROCEAWIU
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INSTYTUT GEODEZ]JI I GEOINFORMATYKI,
UNIWERSYTET PRZYRODNICZY WE WROCEAWIU
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Projekt badawczy: NRT model stanu atmosfery dla obszaru Polski z pomiaréw GNSS i
meteorologicznych realizowanych na stacjachreferencyjnych systemu ASG-EUPOS
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1. MODULY WSPIERAJACE SERWISY CZASU RZECZYWISTEGO ASG-EUPOS
POPRAWIA DOKEADNOSC I WIARYGODNOSC SYSTEMU

2. MODUL MONITOROWANIA WSPOERZEDNYCH W CZASIE QUASI-
RZECZYWISTYM UMOZLIWI NIEZALEZNA KONTROLE REALIZACJI ETRS89

3. DANE Z WYSOKOROZDZIELCZYCH, DZIALAJACYCH W CZASIE QUASI-
RZECZYWISTYM, MODELI ATMOSFERY (JONOSFERY I TROPOSFERY) BEDA
WYKORZYSTANE DLA POPRAWIENIA JAKOSCI MODUELOW POZYCJONOWANIA

4. NOWY MODUL POSTPROCESSINGU SKROCI WYMAGANY CZAS OBSERWAC]JI
GNSS Z 30 MINUT (SERWIS POZGEO) DO KILKU - BEZ OBNIZENIA
DOKEADNOSCI.

5. GEODYNAMICZNE MODULY DOSTARCZA WYSOKOROZDZIELCZYCH
INFORMACJI GEOKINEMATYCZNYCH SEUZACYCHDO OKRESLENIA
STRUKTURY GEOLOGICZNE]J JEDNOSTEK.
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http:/ /www.cgs.wat.edu.pl/ ASG_PLUS/

Realizacja grantu badawczo-rozwojowego wiasnego pt.:

"Budowa moduléw wspomagania serwisOw czasu rzeczywistego ASG-EUPOS"
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